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дезинфекція осередків захворювань, санітарно-просвітня робота. Це дуже 

важливі і необхідні заходи, які здатні попередити захворюваність, встановити 

осередок збудження недуги. 

Щоб уникнути зараження людей і тварин необхідно вжити заходів 

захисту. В першу чергу треба захиститися від потрапляння збудників 

інфекційних захворювань в органи дихання, травлення, на шкіру та слизові 

оболонки. Надійно захистити від зараження бактеріальними аерозолями 

можуть притулку, протигази, протипилові тканинні або ватно-марлеві 

пов'язки і спеціальний одяг [2]. 
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УДОСКОНАЛЕННЯ ПРИВОДУ ЛАЗЕРА В СИСТЕМІ ТЕХНІЧНОГО 

ЗОРУ АВТОНОМНОГО МОБІЛЬНОГО РОБОТА 

 

При ліквідації наслідків техногенних і природних катастроф широко 

застосовуються автономні мобільні роботи (АМР), які вирішують такі 

завдання:проведення розвідувальних і вимірювально-діагностичних робіт; 

локалізація і гасіння пожежі; розбирання завалів і пророблення в них 

проходів; виконання спеціальних технологічних операцій тощо.Для 

виконання зазначених функцій АМР повинен бути обладнаний системою 

технічного зору (СТЗ), що дозволяє будувати карту навколишнього 
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середовища і визначати положення робота на ній (так звана задачаSLAM – 

Simultaneous Localization andMapping).Найбільш поширені два типи СТЗ: на 

основі камер і лазерні системи. 

В результаті спільної роботи вчених UABC (Мексика) і ХНАДУ 

(Україна), розроблена лазерна СТЗ, яка для побудови карти місцевості 

використовує метод динамічної тріангуляції [1].В якості приводу лазера в 

зазначеній СТЗ використовувався кроковий двигун. Для підвищення якості 

роботи СТЗАМР в [2] кроковий двигун заміненосервоприводом на основі 

двигуна постійного струму.Однак при подальшому вдосконаленні приводу 

виникла проблема компенсації дії різних невизначених факторів, зокрема, 

сил тертя. Для вирішення зазначеної проблеми розроблений робастний 

регулятор для сервоприводу системи позиціонування лазера в зазначеній 

СТЗ. 
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ПРОТОТИП РОБОТА САПЁРА НА ПЛАТФОРМЕ ARDUINO 

 

Роботы-сапёры используются для разминирования бомб и других 

взрывоопасных предметов, оставшихся после проведения боевых действий 

или при угрозе террористического акта. В настоящее время разработано и 


